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AbstractiAs thc sccond version of our Automonous Mobilc Robot ‖DREAM-1出,"DREAM-2‖ha becn dcsigned and
constttcted.It is a mobile robot typed as an electrically driven whccl chair,The ailn of il[)REAM-2H is to make it travcl in
indoor environments such as in hospitals or wclfarc homes.Thc supersonic scnsors as、v l as a combined systcm of a gyro
sensor and a magnctic dircctional scnsor,and an encorder systc■for lnc suri g travcning distance are providcd,Hencc,this
combined scnsor systenl servcs to detect the directional anglc of tthc mobile robot、vhen thc robot can not FneaSure thc distance
in a comcr atthe cross road.On a use of thc scnsor syste■1,山[)REAM‐2n travclled wcll in a long straight‐line coursc.The
travelling was controlled by combination of simple fuzzy rules,
Key words:Autonomous mobile robot,Indoor cnvironment, Supcrsonic scnsor,Gyro sensor,Magnetic directional sensor,



































































自動制御 モー ドにおける操舵 モー タの駆動 は ,

































































































和力羽 さヽいほど高速) 停 と (和力Ⅵ さヽいほど高速)






右後輪 停止 停止 停止
(V Ltt VR)<12[V]Vl+VR)=12[V]2 [V]< (VLtt VR)
左後輪 停止 停 止 停 止
右後輪
後退



















































































































































































































BL。…50° ,    SL・…25° ,    C・…0° ,






25cm 40cコn   60cm 75cm
図 1l Xのメンバーシップ関数












規則 1:rx、B thcnげに BL ●
規貝」2 :ifX is Sthcn pis BR● ●
規貝」3 :if X is B thcn llis BR ●
規則4 :if X is S thcn'Is BL ● ●
規則5:fX is M and φiS Zthen pis c● ● ● ●
規ll1 6:if X is M and φ  NS then'(SR● ● ●
規則 7:ifX is M and φis PS thCn,ヽSL ● ● ● ●
規則 S tif φiS NB Ihen'ヽBR ● ● ● ●
規則9 :if φiS PB thcn pis BL ● ● ● ●
12 φのメンバーシップ関数
担




















壁面には数ケ所の ドアが存在 してお り,ロボ

























規則 としては,規則 2,及び規則 5～9が採

































































































75° ≦ Φ ≦ 95°
XRmin<300[cm]
領域3→領域4
75° ≦ Φ ≦ 95°
X3=300[cm]
領域4→領域 5 5°




80° ≦ Φ ≦ 95°
X3=3Cltl[cm]
領域7→領域 8
-5° ≦ Φ ≦ 5°
XRmin<300[cm]
近

























































































?? ??? 領域 1における入力変数と出力操舵角



















O Ю  力  30 n SO ω  70 80駆
鵡 隣司
図 19領域8における入力変数と出力操舵角
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